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In this research,  I developed a drum stick device that can perform and practice with only shaking motion to 
solve the problem such as the noise and portability which the drum has.  
The sensor detects the swing and the direction of the stick and outputs the sound.  Simultaneously with the 
sound,  the actuator is activated to generate force feedback,  thereby realizing a more realistic performance 
experience.  
  











































































Arduino UNO センサの値を受信 
Musical Instrument Shield MIDI 音源の出力 
6 軸加速度ジャイロセンサ スティックの振りを検出 























及び傾きを検出し Arduino UNO に信号を送る. そして
Arduino UNO に搭載された Musical Instrument Shield が






モジュール GY-521 を使用した. MPU-6050 はジャイロ（3
軸角速度）, 加速度センサ（3 軸加速度）, 温度センサの
値を取得できる. 本研究では温度センサは使用しない. 






る為, 角速度を時間で積分することで角度を算出した.  
(3)取得した加速度からドラム音を再生 
以下のグラフはドラムスティックに搭載したセンサを
一定の間隔で振り続け, その z 軸方向の加速度データを



























Fig. 1 実現する楽器 
Fig. 2 デバイスの構成  Fig.3 加速度グラフ 
 
Table. 1 使用する機器 













し, 一定の角度の範囲A(Fig. 4参照)では音を出力可能に, 
範囲の外ではいくら振っても音は出力されないという仕
様にした. 一般的にスネアドラム, シンバルのセッティ
ングは水平～30 度程度の傾きであり, これを参考にした. 
これにより音の出力の安定感は格段に向上した.  
しかし, まだこれのみだと範囲 A の中で 1 度振ったつ




 ここで範囲 A 内での音の出力を最初の 1 度のみと限





















６. スティックの位置同定                            




北, 90 が東, 180 が南である. ここでスティックに搭載さ
れているスイッチを押すと現在の方角の数値(ここでは x
とする)が記憶される. その数値 x と, 演奏中のスティッ
クの方角(ここでは y とする)の数値の大小を比較するこ















































Fig. 4 音の出力範囲 
Fig. 5  2 種類の音源出力 




































































































τ     トルク[N/m] 
⊿L       角運動量の変化分[kg・m /s] 
⊿t         時間変化[ s ] 
I          慣性モーメント[kg/m ] 






















 加工は切削機加工機や切断機, ドリルを使用した.  
b)回転子を利用した実験 
実際に回転子をDCモータに取り付け, 様々な回転速度, 

























































































Fig. 10 形状と回転方向 
Fig. 11 圧力センサによる実験 
Fig. 12 並行型, 偏心無し 
Fig. 13 対向型, 偏心あり 
Fig. 14 並行型, 偏心あり 






















































し, 配線にロボットケーブルを使用して Arduino にデー
































Fig. 16 位相調整後 
Fig. 17 ギヤを利用した回転子装置 
Fig. 18 スティック内部 
Fig. 19 外装写真 
Fig. 20 力覚フィードバック機能付きの加速度グラフ 
Fig. 21 振り動作と叩打時の加速度グラフ 
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